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= Breve introduccion a Maple

= Asignaciones y operadores basicos
r>a :=sqrt(1+x)/2;

a:="

j1+x
jl+x
2
A
1-x

[>b :=sqgrt(1l-x)/2;

tx:i:::

2
> X 1= 2
X:=2

B

> eval (a);

r>Digits := 20;

L Digits:=20
r> evalf(a);
L 0.86602540378443864675
> eval (b);
1I
L 2
[>restart;
s oa
a

F Tipos basicos de objetos




[ Secuencias
r> 172, 272, 372, AN2;

| 1,4,9 16
> seq(i”2, i=1..4);
| 1,4,9 16
[ Conjuntos y listas
r>C:=1{1, 3, 5};
| C:={1,353
r>L1 =101, 2, 3];
| L1:=[1, 2, 3
> {1, 1, 2, 4}; [1, 1, 2, 4];
{1,2 4
| [1,1,24
rT>a = L1[2];
a.=2

r> L2 :=[L1, op(L1l), C;

L L2:=[[1,2 3,1 2 3 {L, 3 5]
> type(% list);

L true
[ Vectores, matrices y arrays
rT>v :=vector([1,4,9]);
| v:i=[1,4 9
"> M:=matrix([[1, 2, 3], [2, 3, 4], [3, 4, 5]]);
1 2
M=H2 3
| 3 4
r>A:=array(2..4, [1, 4, 9]);
A:=array@ .. 4, [
(2)=1
(3)=4
(4)=9
D

= Algebra vectorial con el paquete "LinearAlgebra"

> wi th(Li near Al gebra);

[&X, Add, Adjoint, BackwardSubstitute, BandMatrix, Basis, BezoutMatrix,
Bidiagonal Form, Bilinear Form, CharacteristicMatrix, CharacteristicPolynomial,
Column, ColumnDimension, ColumnOper ation, ColumnSpace, CompanionMatrix,
ConditionNumber, ConstantMatrix, ConstantVector, Copy, CreatePermutation,
CrossProduct, DeleteColumn, DeleteRow, Determinant, Diagonal , Diagonal Matrix,
Dimension, Dimensions, DotProduct, EigenConditionNumbers, Eigenval ues,
Eigenvectors, Equal, ForwardSubstitute, FrobeniusForm, GaussianElimination,
GenerateEquations, GenerateMatrix, GetResultDataType, GetResultShape,




GivensRotationMatrix, GramSchmidt, HankelMatrix, HermiteForm,
HermitianTranspose, HessenbergForm, HilbertMatrix, Householder Matrix,
IdentityMatrix, IntersectionBasis, IsDefinite, IsOrthogonal, IsSmilar, IsUnitary,
JordanBlockMatrix, JordanForm, LA _Main, LUDecomposition, LeastSquares,
Linear Solve Map, Map2, MatrixAdd, MatrixExponential , MatrixFunction,
MatrixInverse MatrixMatrixMultiply, MatrixNorm, MatrixPower,

MatrixScalar Multiply, MatrixVector Multiply, Minimal Polynomial , Minor , Modular ,
Multiply, NoUserValue, Norm, Normalize, Null Space, Outer ProductMatrix,
Permanent, Pivot, PopovForm, QRDecomposition, RandomMatrix, RandomVector,
Rank, Rational Canonical Form, ReducedRowEchel onForm, Row, RowDimension,
RowOperation, RowSpace, ScalarMatrix, ScalarMultiply, ScalarVector , SchurForm,
SngularValues, SmithForm, SubMatrix, SubVector, SumBasis, SylvesterMatrix,
ToeplitzMatrix, Trace, Transpose, TridiagonalForm, UnitVector , VandermondeMatrix.
Vector Add, Vector Angle, VectorMatrixMultiply, VectorNorm, Vector ScalarMultiply,
ZeroMatrix, ZeroVector, Zip]

> M := Matrix([[1, 2, 3], [2, 3, 5], [3, 4, 5]1);
01 2
Ml;:EZ 3
H3 4
> M = <<1, 2, 3>|<2, 3, 5><3, 4, 5>>
01 2
M2:=H2 3
H3 5
> type(% Matrix);
true
>v =<1, 4, 9>;
1
V= 4
9
> M:= ML + M;
2 4
M:=H4 6
6 9 1
> Multiply (M v);
72
0



> Transpose(M;

2 4
4 6
6 9 1

> CharacteristicPolynomal (M | anbda);

A°-18A°-41)\ -14
> eval f (Ei genval ues(M) ;

20.0768822%+ 0.4 191
1.655725883 0.5862177830°10
0.4211563250 0.62621778304

> eval f (Ei genvectors(M);
20.0768822+ 0.4 1dI

1.655725883 0.5862177830%10

0.4211563258 0.626217783041
[0.5051505119 0.220977264110, -0.8287445018 0.27426041244D,
5.573593906- 0.56817857327%()
[0.7828865744 0.150379550679D, -0.7425843208 0.12919903024D,
-4.8736355068 0.3526379931°%0]

L [1., 1., 1]
. Funciones y subrutinas
r>f 1= x -> x"2;
L fi=x o x°
(> f(2);
L 4
(> 9 = (xy) ->x"y;
i g:=(xy) - x
[>9(2, 3);
L 8
[>g :=proc (a, b, ¢, d, e::uneval) |ocal s;
>s :=a+b+c +d e = s"2:
> end proc;

g:=proc(a, b, c,d,e:uneval)locals s:=a+b +c +d; e:=5'2 end proc
[>9(1, 2, 3, 4, e):

s e

100

> map (x -> x*2, [1, 2, 3]);

[1, 4,9

> solve (x*2 + x - 1 =0);




1 y5 1
145 145
L 2 2 2 2
r> fsolve(sin(x) - 2*cos(x), x=1);
1.107148718

r>diff(f(x),x);

L L 2 X
. Control del flujo
f>s :=0;
L s:=0
[>for i from1l by 2 to 100 do s :=s + i”2 end do:
f> s
L 166650
r>s :=0; i :=0;
s:=0
L i:=0
[>while i<0 do s :=s + (2*i + 1)72; i :=1i + 1 end do:
> s
L L 166650
. Graficos

> plot(sin(x)*exp(-0.2*x),x=0..6*Pi,thickness=3);
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r>

™ Ejercicio propuesto*
Determine la inversa y el determinante de la matriz <<1, 2, 3>|<4, 5, 6>|<7, 8, 10>>
Ayudese de la documentacion del programa

Pista: Busque informacion acerca de los comandos "MatrixIlnverse" y "Determinant”
L L=

= Problema 1 (Tema 0)

Sea una base ortonormal a derechas {el, e2, e3}. Se pide:

. 1) Demostrar que los vectores u = el + e2 - e3y v = el - €2 son ortogonales.
[>restart;

[ > wi th(Li near Al gebra):

[>u =<1, 1, -1>;




1
7>v =<1, -1, 0>
Eig
0

. 2) Determinar una nueva base {g1, g2, g3} de forma que g1 y g2 lleven las direccior
y Vv respectivamente, y esta nueva base forme un triedro ortonormal a derechas.
> gl := Normalize(u, Euclidean);

> u . VvV,

[ wfo

IO T I T T T T I T I TITT]

S OOMTTT T I T T TTTITTTT]

gl :=
3
| 3
(> g2 := Normualize(v, Euclidean);
042 O
02
92:=H y2 H
0 2 H
i H o H
r> g3 := CrossProduct (g1, g2);

wwcnwc»w
N N N

(@]
™
i
LTI T ITTT II:II TTTTITT]

. 3) Determinar la matriz de transformacion que permite obtener la nueva base, medic
coeficientes gi = ep Api.
> A = <<gl>| <g2>| <g3>>;




3 2

3 2

'ERRE

3 2

T
3

. 4) Determinar la relacion matricial de cambio de coordenadas, {v}g = [A]*T {v}e.

> <vg[1l], vg[?2], vg[3]> := Transpose(A) . <ve[l], ve[Z2],

ve[ 3] >;

1 1 1

2 3ve1+5\/5ve2-5\/5ve3
2w \2ve

“(3\2ve (3 V2ve, 53 2 e,

| |
w w » w » w
N N N

Y

Vg,, vg,, Vg,[ 1=

[T IT I T I T I T rIT]

= Problema 2 (Tema 0)

Sean los vectores {u} = (1, 2, O)T, {v} = (0, 1, 1)"T, definidos mediante sus coordenada
una base ortonormal a derechas. Se pide:

. 1) Obtener su producto escalar y vectorial.

[ > restart:
[ > wi th(Li near Al gebra):

r>u =<1, 2, 0>
1
u:—E ZE
| 0
r>v := <0, 1, 1>
0
| 1
> uv = U V;
| uv:=2
> uxv : = CrossProduct(u, v);
2
uxv:=mn -
| 1




. 2) Se realiza un cambio de base consistente en una rotacion de +45° alrededor del ¢
obtener la matriz de cambio de coordenadas [AJ*T, asi como las nuevas coordenad:

vectores {u'}y {v’}.

> A := <<cos(Pi/4), sin(Pi/4), 0> <-sin(Pi/4), cos(Pi/4),
0>| <0, 0, 1>>;
W2 2 {
2 2 u
2 2 u
i H o 0 1
[ > AT := Transpose(A);
12 2 {
1 2 2 u
; 2 2 O
i 50 0 1
> u = AT u;
13{2 g
0 2
0 2 ;
i 5o H
> v = AT V;
SR
12 [
0 2 ;
i 51 H

. 3) Comprobar que el producto escalar calculado con las nuevas componentes se co
{ >uv - u . Vv

0

. 4) Comprobar que las coordenadas del producto vectorial en la nueva base correpol
antiguas aplicando [A]"T.
> CrossProduct (u”, v') - AT . uxv;




0
0
= Problema 3 (Tema 0)*
Se define un cambio de coordenadas mediante una rotacién de angulo \theta alrededor
Se pide:
. 1) Obtener la matriz de cambio de coordenadas [A] = [Aij] mediante la aplicacion de
férmula Aij = ei . e/].
[>restart:
[ > wi th(Li near Al gebra):
r>e[l] := <1, 0, 0>
0 19
e = OF
i H o
[>e[2] := <0, 1, 0>
0 0Q
e:=0 17
, 5 o
r>e[3] :=<0, 0, 1>
0 0Q
e;=f Of
] 1E
> e [1l] := <cos(theta), sin(theta), 0>
0%6)
€, = in(G)%
L 0
> e [2] := <-sin(theta), cos(theta), 0>;
sin(0)
€, = 05@)%
L 0
r>e [3] := <0, 0, 15
0
€,=0 0
L 1
r> A := Matrix(3, 3);




>for i froml to 3 do

>fo_rj_from1f[03do_

> A, j] t=e[i] . e []j]

> od

. > od:

r> A
0g0) —sin(8) O
in(6) cogB) O
0 0

. 2) Comprobar que la matriz asi obtenida es ortogonal.

r>simplify(A . Transpose(A));
1 0
0 1
L L 0O O
. 3) Demostrar que [A]*n corresponde a una rotacién de angulo n \theta.
> B := subs(theta=n*theta, A) - subs(theta=(n-1)*theta,
A . A
B:=

[cogn B) —cog h—1)0) cogB) +sin((n—1)0) sin(B),
=sin(n 8) +sin((n —1)0) cogb) +cog fr—1)0) sin(B), 0]
[sin(nB) —cog —1)08)sin(B) —sin((n —1)0) cot),
cogn 0) —cog f1—1)0) cogb) +sin((h—1)6)sin(8), 0]

. [0,0,0

> Map(x->sinplify(expand(x)), B);
0O O
0O O
0O O



